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(54) Codeur a large etendue de mesure, destine a la determination de la position d'une piece dans une course 
d'amplitude predeterminee, telle qu'un accessoire de vehicule. 



[57) Ce codeur comprend deux roues dentees (1 . 2) et une 
cfTame cinematique d'entramement de ces roues, consti- 
tute par deux roues dentees (3) associees, les roues (1) et 
(2) ayant un nombre de dents legerement different 
Lorsque la premiere roue (1) effectue un nombre de tours 
determine, la seconde roue (2) effectue un nombre de 
tours legerement different, et a chaque roue est associe un 
capteur (4) de sa position angulaire, par comptage d' impul- 
sions a parti r d'une piste (6, 7) agencee sur la roue respec- 
tive (1 , 2), et ce codeur comporte des moyens de calcul de 
la position absolue de la roue (1) dans la course total e de 
la piece commandee, a parti r de la mesure du glissement 
de I'autre roue (2), selon une relation determinee. Ce cap- 
teur fonctionne avec une large etendue de mesure et avec 
la precision de chacune des roues (1) et (2), de faible eten- 
due de mesure, et permet done de regie r avec une plus 
grande precision la position dans sa course de la piece 
commandee, par exemple un tolt ouvrant de vehicule. 
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La presente invention a pour objet un dispositif 
de codage a large etendue de mesure, destine a la determi- 
nation de la position d'une piece dans une course d' am- 
plitude predetermines, par exemple un accessoire de 
vehicule automobile tel qu'un toit ouvrant, un dossier de 
siege etc. 

On connait un codeur constitue par une roue 
rotative, a faible etendue de mesure, qui ne permet done 
de regler la position de 1' accessoire commande que sur un 
nombre reduit de points. 

L' invention a pour but de realiser un codeur a 
large etendue de mesure, en conservant la precision du 
codeur connu, afin de pouvoir regler avec une plus gra- 
nde finesse la position dans sa course de 1' accessoire 
commande . 

Conformement a 1' invention, le dispositif de 
codage comprend deux roues codeuses "absolues" et une 
chaine cinematique d ' entrainement et de liaison entre 
celles-ci, lesquelles sont agencees de telle sorte que 
lorsqu'une premiere roue codeuse effectue (N) tours, la 
seconde roue codeuse effectue (N+l) tours, et ce dispo- 
sitif comporte des moyens de calcul de la position "abso- 
lue" de chacune des roues codeuses dans la course totale 
de la piece commandee a partir de la mesure du glissement 
(p i " p z) de 1' autre roue selon la relation : 



P 



abs 



(1) = K [P 2 - PJ + Pi 



ou P, et P 2 sont les positions angulaires des roues 
codeuses dans leur tour, K le coefficient de glissement 
relatif, K [P 2 - pj etant exprime en nombre de tours. 

L ' expression "roue codeuse absolue" doit etre 
comprise comme signifiant que 1'on connait a chaque 
instant la position de cette roue dans son cycle de 
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revolution, dans un tour. 

Ainsi, on mesure le glissement entre les deux 
roues codeuses pour determiner le nombre de tours effectue 
par celles-ci, a partir duquel la relation ci-dessus 
fournit la position absolue de l f une des roues, exprimde 
en unites appropriees, et correiativement la position de 
1 f accessoire commande dans sa course, 

Suivant di verses formes de realisation de l 1 in- 
vention, les deux roues codeuses sont disposees soit c6te- 
a-cote f soit superposees et coaxiales / soit superpos6es et 
non coaxiales, differents types de pistes et de capteurs 
pouvant etre utilises. 

D T autres caracteristiques et avantages de 1 f in- 
vention apparaitront au cours de la description qui va 
suivre, faite en reference aux dessins annexes qui en 
illustrent plusieurs modes de realisation a titre d'exe- 
mples non limitatifs. 

La figure 1 est une vue en plan simplifiee d f une 
premiere forme de realisation du dispositif de codage 
selon 1 1 invention . 

La figure 2 est une vue en elevation later ale 
simplifiee d 1 une seconde forme de realisation du dispo- 
sitif de codage selon 1 T invention. 

La figure 3 est une vue de dessus partielle du 
dispositif de codage de la Fig. 2. 

La figure 4 est une vue en elevation partielle 
d'une roue dentee equipee d f un systeme optique de trans- 
mission d'un faisceau lumineux d'un 6metteur k un recep- 
teur, dont peuvent etre pourvues les roues codeuses du 
dispositif selon l f invention. 

La figure 5 est une vue en elevation simplifiee 
d'un troisieme mode de realisation du dispositif de codage 
selon 1' invention. 

La figure 6 est une vue de dessus du dispositif de 
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codage de la Fig. 5. 

Le dispositif de codage represents a la Fig i 
comprend deux roues codeuses (1,2), disposees cote-a-c6te 
avec un ecartement approprie entre elles et aveo leurs 
axes XX et YY parallels, ainsi gu'une chaine cinematique 
de liaison et d • entrainement de ces deux roues. Cette 
chaine est constitute, dans 1'exemple decrit, par deux 
roues superposees, dont seule la roue superieure 3 est 
visible. Les dentures de oes deux roues sont en prise avec 
celles des roues codeuses 1 et 2. 

Ces demieres ont un nombre de dents different la 
precision du codeur etant d'autant plus grande que le 
rapport du nombre de dents de la roue (2) au nombre de 
dents de la roue (1) est faible. Par exemple si la roue 
(1) est munie de 30 dents (la), la roue (2) peut avoir 29 
ou 31 dents (2a). De leur cote, les roues d • entrapment 
(3) comportent un nombre de dents identique, determine 
pour obtenir la dynamique souhaitee sur les roues motrices 
3 : ainsi pour des nombres de dents respectifs des roues 
(1) et (2) de 30 et 31 dents, les dentures des roues (3) 
comporteront 36 dents chacune pour obtenir une rotation 
des roues 3 sur 25 tours, tandis que les roues 1 2 
effectueront 30 et 31 tours respectivement. 

Les roues (3) etant entrainees en rotation autour 
de leur axe ZZ par des moyens connus et non represents 
et les roues (1) et (2) etant montees en rotation sur des 
support non represents, lorsque la premiere roue effectue 
tOUrS ' la se ^nde roue (2) effectue N + l tours (ou N-l 
tours si la roue (2) comporte une dent de plus que la roue 
(1). A chaque roue (1,2) est associe un capteur (4 5) 
respectif de la position angulaire P t , p 2 de ladite roue 
(1,2), par comptage d' impulsions a partir d'une piste 
(6,7) agencee sur la face de la roue situee en regard du 
capteur. * 
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Le codeur comporte egalement des moyens de calcul 
de la position absolue Pabs(l) de la roue (1) dans la 
course totale de la piece commandee (non representee), a 
partir de la mesure du glissement (P 2 - P x ) de la roue (2), 
selon la relation 

Pabs (1) - K [F 2 - PJ + P x 

ou P x et P 2 sont les positions des roues (1,2) dans leur 
tour et K le coefficient de glissement relatif dependant 
de la difference entre le nombre de dents des dentures des 
roues (1,2). 

Les capteurs (4,5), associes a des emetteurs de 
faisceaux lumineux non representes sur la Fig.l, peuvent 
etre constitues par exemple par des systemes optiques tel 
que celui partiellement represents a la Fig. 4. Sur celle- 
ci on voit une roue (1,2), sur l'une des faces de laquelle 
est colle ou fixe par tout moyen approprie une succession 
alternSe de lentilles convergentes (C) et divergentes (D). 
Ces lentilles forment une piste annulaire telle que (6,7) 
qui defile entre I'emetteur et le capteur durant la 
rotation des roues (1,2). On a represents a la Fig . 4 les 
faisceaux lumineux (Fl, F2) traversant respectivement une 
lentille convergente (C) et une lentille divergente (D), 
et regus par les capteurs correspondants , qui les trans - 
forment en signaux convenablement traites par le circuit 
d 1 enregistrement ( connu en soi ) . 

La precision du capteur represents a la Fig.l est 
celle de la precision de mesure de la position par la roue 
(1). A titre d f exemple numerique indicatif, si les roues 
codeuses (1,2) ont respectivement 30 et 31 dents et la 
roue de commande (3) 36 dents , les roues (1,2) effectuent 
respectivement 30 et 31 tours quand la roue (3) effectue 
25 tours. Le nombre de positions possibles de l'accessoire 
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commande, dans sa course totale, est: alors de 30 x 31 = 
930 positions. On comprend done que ce codeur permet 
l'obtention d'une large etendue de mesure et la determi- 
nation de la position de l'accessoire commande d f une 
maniere tres precise, a partir de deux roues codees ayant 
chacune une faible etendue de mesure, et en conservant la 
precision de chacune de ces roues. 

Dans la seconde forme de realisation de 1' inven- 
tion, representee aux Fig. 2 et 3, les deux roues codeuses 
denttes (8,9) sont superpostes coaxialement, l f une ayant 
n dents (8a) tandis que 1' autre (9) possede (n+x) dents 
(9a). Les pistes circulaires (11, 12) equipant les 
dents (8a, 9a) sont agencees sur les faces en regard des 
deux roues, decalees radialement et realises, ainsi que 
les roues , en une matiere transparente appropriee. 

Ces pistes (11,12) peuvent avantageusement etre 
constitutes chacune d'une succession alternee de lentilles 
convergentes (C) et divergentes (D). De part et d f autre de 
chaque piste (11,12) sont places un 6metteur respectif 
(13,14) d'un faisceau lumineux (F) et un capteur (15,16). 
Les emetteurs (13,14) peuvent emettre des faisceaux infra- 
rouges, et ils sont relies, ainsi que les capteurs asso- 
cies (15,16), a un circuit (17) de comptage des impulsions 
correspondant au defilement des lentilles (C) (D) devant 
le capteur (15,16). La chaine cinematique de liaison entre 
les roues (8,9) comporte une paire de roues (18,19) 
coaxiales ayant un nombre de dents approprie, solidaire 
d f un arbre commun (21) pouvant etre entrain^ en rotation 
par des moyens adequats, par exemple un moteur (22). Les 
roues (18, 19) sont respectivement en prise avec les dents 
(8a, 9a) des roues codeuses (8,9). 

Par rapport a la realisation de la Fig.l, celle 
des Fig. 2 et 3 presente I'avantage d'etre plus compacte 
done moins encombrante. 
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II convient de noter que les deux pistes (11,12) 
doivent obligatoirement etre d6cal§es radialement l'une de 
1' autre, afin que chaque faisceau infra-rouge (F) ne 
-traverse que la piste fixee a l'une des roues (8,9). 
5 Dans la troisieme forme de realisation du codeur, 

representee aux Fig. 5 et 6, les deux roues (23,24) sont 
superposees et decalees, done ne se recouvrent que par- 
tiellement, l'une possedant n dents et 1' autre n+ x dents. 
Les pistes circulaires (25,26) equipant les roues (24,23) 

10 peuvent etre de differents types, par exemple des fentes 

radiales connues en soi, placees entre un 6metteur infra- 
rouge respectif (28,27) et un capteur correspondant 
(31,29). Ces derniers sont relies a un circuit (32) de 
calcul et de comptage des impulsions correspondant au 

15 defilement des pistes (25,26) devant les capteurs. 

Les fentes formant les pistes (25, 26) peuvent 
etre remplacees par des systemes a lentilles C et D comme 
dfecrit ci-dessus. 

La chaine cinematique de liaison et d ' entrainement 

20 des roues (23,24) comprend deux roues dentees (33a, 33b) 

liees a un arbre coramun 30, en prise respectivement avec 
les deux roues ( 23 ) et ( 24 ) et done d ' fepaisseur suf f isante 
a cet effet. Les roues (33a, 33b) sont mises en rotation 
par des moyens connus en soi et non representes. 

25 D'une maniere generale, pour chacune des trois 

dispositions possibles des roues codeuses, les capteurs et 
les pistes associees peuvent etre realises de diff^rentes 
manieres : soit comme deja decrit ci-dessus, soit des 
frotteurs sur des pistes gravees, soit des capteurs a 

30 effet Hall, soit encore par des dispositifs infrarouges 

par reflexion, transmission sur serigraphie, ou encore par 
des potentiometres . 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif de codage a large etendue de mesure 
destine a la determination de la position d'une piece dans 
une course d' amplitude predetermine, caracterise en ce 
qu'il comprend deux roues codeuses absolues (1,2; 8,9...) 
a faible etendue de mesure et une chaine cinematique (3; 
19,18) d'entrainement et de liaison entre celles-ci' 
lesquelles sont agencees de telle sorte que lorsqu'une 
premiere roue codeuse (1; 8) effectue (N) tours la 
seconde roue codeuse (2; 8...) effectue (N ± l) tours, et ce 
dispositif comporte des moyens de calcul de la position 
absolue de chacune (1; 9...) des roues codeuses dans la 
course totale de la piece commandee a partir de la mesure 
du glissement (P 2 - P x ) de 1' autre roue codeuse (2; 8...) 
selon la relation : 



PabsU) = K [P 2 - P j + Pi 

ou P, et P 2 sont les positions angulaires des roues 
codeuses (1,2) dans leur tour et K l e coefficient de 
glissement relatif. 

2. Dispositif selon la revendication 1, caracte- 
rise en ce que les deux roues (1, 2) sont disposees c6te 
a c6te. 

3. Dispositif selon la revendication 1, caracte- 
rise en ce que les deux roues (8, 9) sont superposees et 
coaxiales . 

4. Dispositif selon la revendication 1, carac- 
terise en ce que les deux roues (23, 24) sont superposees 
et non coaxiales. 

5. Dispositif selon l'une des revendications 1 a 
4, caracterise en ce que l'une des roues codeuses (1, 2; 
8, 9; 23, 24) possede (n±x) dents, avec par exemple x-1, 
et la chaine cinematique de liaison comporte deux roues 
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dentees (3; 18, 19...) engrenant respectivement avec les 
deux roues codeuses, et les dentures de ces deux roues de 
la chaine cinematique sont pourvues d'un nombre de dents 
approprie pour pouvoir entrainer les deux roues codeuses 
en rotation avec ledit glissement relatlf . 

6. Dispositif de codage selon I'une des revendi- 
cations 1 a 5, caracterise en ce qu'a chaque roue codeuse 
(1, 2; 8, 9; 23 , 24) est associe un capteur (4, 5; 29 , 
31...) de la position angulaire de ladite roue par comp- 
tage d f impulsions a partir d'une piste (6, 7) agenc&e sur 
la roue. 

7. Dispositif selon la revendication 6, caracte- 
rise en ce que, les roues codeuses (1, 2; 8, 9...) 6tant 
realisees en une matiere transparente , les pistes (11, 12) 
sont chacune constitute d'une succession alternfee de 
lentilles convergentes C et divergentes D, et de part et 
d 1 autre de chaque piste sont places un 6metteur (13, 14) 
d f un faisceau lumineux et un capteur (15, 16) reli6 a un 
circuit (17) de comptage des impulsions correspondant au 
defilement des lentilles C, D devant le capteur respectif . 

8. Dispositif selon les revendications 3 et 6, 
caracterise en ce que les capteurs sont des dispositifs 
infrarouges par transmission sur fentes. 

9. Dispositif selon l'une des revendications 1 & 
7, caracterise en ce que les capteurs (4, 5; 29, 31...) 
sont, soit des frotteurs sur des pistes gravies sur les 
roues, soit des capteurs a effet Hall, soit des poten- 
tiometres, soit des dispositifs infrarouges par reflexion 
ou par transmission sur serigraphie. 
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